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DISPOSITIF OPTOELECTRONIQUE ET PROCEDE D'ACQUISITION DE 
CODES A L'AIDE D'UN CAPTEUR BIDIMENSIONNEL 
DE DIMENSION UTILE OPTIMISEE. 

L'invention concerne un dispositif optoelectronique 
d'acquisition de codes bichromatiques tels que des codes a barres, formes d'elements 
de motifs geometriques monochromatiques ayant Tun de deux niveaux de couleurs 
contrastes, dont les formes et la disposition sont adaptees pour que chaque code 
puisse representer de fa?on biunivoque une valeur ^informations a acquerir, ce 

dispositif comprenant : 

- une fenetre de lecture, 

- des moyens capteurs a balayage electronique selon une 
direction globale de balayage, dite direction XX' de balayage, 

- des moyens d'eclairage d'un code, dit code a acquerir, place 

en regard de la fenetre de lecture, 

- des moyens optiques presentant un axe optique ZZ' 
orthogonal a la direction de balayage, et adaptes pour assurer la formation, sur les 
moyens capteurs, d'une image du code a acquerir, les moyens capteurs etant au 
moins sensiblement centres sur 1'axe optique ZZ' des moyens optiques et 
comprenant une pluralite de detecteurs d'eclairement individuels, dit pixels, 
delivrant des signaux electriques representatifs de la quantite de lumiere qu'ils 
re<?oivent, adaptes et arranges pour que l'image de chaque element d ! un code a 
acquerir puisse couvrir un nombre entier non nul minimum de pixels consecutifs 

selon la direction de balayage, 

- et des moyens electroniques de traitement adaptes pour : 

. lors de chaque lecture, commander le balayage des 
moyens capteurs, et recevoir les signaux electriques qui en sont issus, 

. executer un protocole de decodage predetermine en vue 
d'obtenir la valeur d f informations representee par le code, 

. realiser des lectures iteratives de chaque code a 
acquerir jusqu'a obtenir un decodage d'un code a acquerir. 




L'invention s'etend au precede d'acquisition de codes mis en 
ceuvre avec un dispositif selon 1'invention. 

Dans les dispositifs optoelectroniques classiques, le 
diaphragme presente une ouverture circulaire de faible diametre de fa^on a eviter 
5 une defocalisation de l'image et/ou a augmenter la profondeur de champ du 
dispositif. Toutefois, du fait du faible diametre de cette ouverture, l'intensite 
lumineuse reflechie par le code a barres parvenant au capteur se trouve reduite, et 
dans la pratique, cet etat de fait impose d'utiliser des sources lumineuses ayant une 
importante intensite lumineuse de fa?on a compenser la reduction d'intensite 
10 lumineuse. De telles sources sont neanmoins couteuses et induisent une forte 
consommation d'electricite. 

Une augmentation du diametre de l'ouverture du diaphragme 
dans le but d'augmenter la quantite de lumiere regue par le capteur, conduit a une 
reduction de la profondeur de champ du dispositif, et done a une reduction de 

15 Tefficacite de ce dernier. 

Pour pallier ces inconvenients, une solution a consiste a 
realiser un dispositif optoelectronique, tel que decrit dans la demande de brevet 
EP-61000, dont le diaphragme presente une ouverture presentant un allongement 
dissymetrique, selon un axe orthogonal par rapport a 1'axe des codes a barres, telle 

20 qu'une ouverture de forme rectangulaire, rhomboide ou elliptique. Cette solution 
permet effectivement d'augmenter la sensibilite des dispositifs optoelectroniques, 
proportionnelle au rapport flux recueilli sur flux reflechi. Par la-meme, la 
profondeur de champ de ces dispositifs est augmentee sans affecter de fa^on notable 
Tintensite recueillie sur le capteur, et Tefficacite de ces dispositifs se trouve accrue. 

25 Toutefois, du fait des dimensions relativement importantes de l'ouverture du 
diaphragme, une telle solution impose d'utiliser un diaphragme dissymetrique, et 
des moyens optiques de formation de Timage sur le capteur de tallies superieures 
par rapport a celles des moyens optiques classiques, done d'un cout et d'une 
complexite de realisation plus importants que ceux des diaphragmes et moyens 

30 optiques classiques. 

Une autre solution a consiste a realiser des dispositifs 
optoelectroniques tels que decrits dans les demandes de brevet internationales 
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WO-9620454 et WO-9847377 dont les moyens optiques sont adaptes pour obtenir, 
dans le plan op.ique (XOZ) parallele au plan optique, un grandissemen. ml 
superieur au grandissement m2 dans le plan (YOZ) perpendiculaire au plan opt.que. 

Une telle solution, qui peut en outre etre assoctee a celle 
decrite dans le brevet EP-61000, conduit a augmenter, selon des axes parallel aux 
barres des codes a barres, la dimension de la surface eclairee desdits codes a barres 
dont 1'image est reflechie sur le capteur, e. par la-meme a augmenter la senstbtltte 
du d.spositif optoelectronique. II est a noter, en outre, que cette augmentatton de la 
sensibilite du dispositif resultant de la seule conception des moyens opttques et non 
des dimensions de rouverture du diaphragme, un tel dispositif peut etre equipe d'un 
diaphragme classique a ouverture circulaire de faibles dimensions, et done de 
moyens optiques de dimensions classiques, de faible coflt et de realisation atsee. 

Toutefois, avec tous ces dispositifs connus dont le diaphragme 
et/ou les moyens optiques ne forment pas un systeme symetrique de revolution 
autour de 1'axe optique, 1'ameliora.ion de la sensibilite n'est obtenue que lorsque le 
plan optique (plan contenant 1'axe optique et la direction de balayage) coinctde 
exactement avec la direction normale de lecture du code a barres. Or, en prattque, le 
code a barres et/ou le dispositif optoelectronique ayant des orientat.ons dans 
Vespace non fixees, cette condition n'est que rarement remplie. Un tel dispositif est 
extremement sensible au defaut d'alignement du plan optique avec la dtrectton 
normale de lecture, et done de maniement delicat. 

II est a noter que TJS-5 654 533 decrit un lecteur de codes 
bidimensionnels comprenant un capteur bidtmensionnel e. un diaphragme 
automatique dont le diametre varie pour assurer un eclairement appropne du 
capteur Ce dispos.tif ne vise pas et ne permet pas de resoudre le probleme 
mentionne ci-dessus puisqu'avec ce dispositif un eclairement correct du capteur 
correspond a un diaphragme procurant une profondeur de champ insuffisante. En 
outre, ce dispositif est limit* a facquisition de codes bidimensionnels par obtenfon 

d'images bidimensionnelles. 

En outre, WO-98.16896 decrit un lecteur de codes 

bidimensionnels comprenant a la fois un dispositif a balayage electronic^ ayant un 
capteur b.dimenstonnel, et un dispositif scanneur a laser. Ce lecteur mixte permet a 
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l'utilisateur de choisir Tun des deux dispositifs selon le code a lire. II est neannioins 
tres complexe, et done couteux, fragile et d'utilisation delicate. L'invention vise au 
contraire a eviter l'emploi de dispositifs scanneur a laser incorporant des pieces 
mobiles. 

Ainsi, il n'existe pas a ce jour de dispositif optoelectronique 
d'acquisition de codes a balayage electronique, de performances suffisantes - 
notamment en profondeur de champ- pour permettre l'acquisition manuelle de codes 
quelconques monodimensionnels ou pluri-monodimensionnels (e'est-a-dire formes 
d'une pluralite de codes monodimensionnels) tels que les codes PDF, ou 
bidimensionnels. 

L'invention vise done a pallier ces inconvenients en proposant 
un dispositif et un procede optoelectroniques d'acquisition de codes, a balayage 
electronique, qui permettent simultanement d'obtenir une grande profondeur de 
champ et une faible sensibilite en rotation aux defauts d'alignement du plan optique 
avec la direction normale de lecture du code, sans necessiter l'emploi de sources 
lumineuses intenses. 

L'invention vise aussi a proposer un tel dispositif dont le 
maniement ne necessite pas une grande precision de positionnement relatif des 
codes a barres a acquerir par rapport au dispositif, et ce, aussi bien en distance 
relative qu'en alignement en rotation selon l'axe optique. 

L'invention vise aussi a proposer un dispositif et un procede 
permettant l'acquisition de codes de differents types et qui puissent etre adaptes par 
l'utilisateur et/ou automatiquement au type de code a acquerir. 

L'invention vise en particulier a proposer un dispositif et un 
procede permettant l'acquisition manuelle (par positionnement et deplacement 
manuels du code et/ou du dispositif) de codes recents tels que les codes PDF. 

L'invention vise aussi plus particulierement a proposer un tel 
dispositif dont la fabrication est traditionnelle et peu couteuse, notamment qui 
n'incorpore pas de pieces mobiles. 

L'invention vise aussi plus particulierement a proposer un 
procede de mise en ceuvre simple et rapide, qui peut etre entitlement automatique. 




5 

Pour ce faire, l'invention concerne un dispositif 
optoelectronique tel que mentionne ci-dessus, caracterise en ce que : 

- les moyens capteurs comprennent un capteur bidimensionnel 
dont les pixels sont ordonnes en une pluralite de H rangs, H etant un nombre entier 
superieur a 1, juxtaposes selon une direction, dite direction YY\ perpendiculaire a 
la direction XX' de balayage et a l'axe optique, ce capteur bidimensionnel s'etendant 
perpendiculairement a la direction XX' de balayage sur une hauteur superieure a un 
pixel, 

- les moyens electroniques de traitement sont adaptes pour : 

. lors de chaque lecture, grouper les pixels en groupes de 
pixels, dits elements de lecture individuels, actives simultanement, les signaux issus 
des differents pixels de chacun de ces elements de lecture individuels etant sommes 
en un signal unique a chaque instant lors de la lecture, tous les elements de lecture 
individuels ayant, lors d'une lecture, les memes dimensions et s'etendant sur un 
nombre predetermine et enregistre, dit pas hy, de rangs selon la direction YY\ et sur 
un nombre predetermine et enregistre, dit pas hx, de pixels consecutifs, selon la 
direction XX' de balayage, 

apres chaque lecture, executer un traitement 
d'optimisation du pas hy et/ou du pas hx lors duquel une valeur optimisee du pas hy 
et/ou une valeur optimisee du pas hx devant etre utilisees lors d'une lecture 

subsequente, sont determinees en fonction : 

. d'au moins une valeur precedemment mesuree 

d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image acquise par les 
moyens capteurs, 

et/ou d'au moins une information issue d'une 
etape de decodage executee precedemment, 

et enregistrer la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx ainsi 
determinees. 

Dans tout le texte, le terme "rang" designe chaque serie de 
pixels consecutifs que l'on parcourt lors d'un balayage selon la direction de 
balayage. Un rang est done defini par l'arrangement geometrique des pixels du 
capteur selon la direction XX' de balayage, et par le mode selon lequel on parcourt 




ces pixels lors du balayage. Dans le cas le plus simple de pixels arranges en lignes 
et d'un balayage effectue sur chaque ligne, un rang correspond a une ligne. 
Neanmoins, si Ton alterne les pixels de deux lignes adjacentes lors du balayage, un 
rang est alors forme des pixels de ces deux lignes. 

5 Dans un dispositif selon l'invention, la valeur du pas hx et/ou 

la valeur du pas hy sont done optimisees apres chaque lecture pour ameliorer les 
resultats de l'etape de lecture subsequente, ce qui permet d'executer et d'accelerer le 
processus de decodage et de reduire le nombre d'etapes de lecture necessaires au 
decodage, et ce avec une profondeur de champ, une consommation electrique et une 

10 sensibilite en rotation autour de l'axe optique compatibles avec une utilisation 
pratique du dispositif, et avec un dispositif a balayage electronique exempt de 
pieces mobiles. 

En particulier, dans le cas de codes a barres simples ou du 
type PDF, les moyens electroniques de traitement determinent apres chaque lecture 

15 la valeur optimisee du pas hy (hauteur du capteur) pour obtenir la meilleure 
profondeur de champ avec une sensibilite en rotation dormee. 

Avantageusement et selon l'invention, la determination de la 
valeur optimisee du pas hx et/ou la valeur optimisee du pas hy est effectuee par 
calcul, par un asservissement en boucle fermee a partir d'une valeur de consigne 

20 d'un parametre, ou par un asservissement d'optimisation, par comparaisons de 
1'evolution d'au moins un parametre d'une lecture a l'autre. Un automatisme 
d'asservissement est done avantageusement incorpore dans les moyens 

electroniques de traitement. 

Avantageusement et selon l'invention, la valeur optimisee du 

25 pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx sont determinees en fonction d'au moins 
une valeur precedemment mesuree -notamment a Tissue de la derniere etape de 
lecture effectuee precedemment- d'au moins un parametre representatif de la qualite 
de l'image acquise par les moyens capteurs, choisi parmi la frequence spatiale 
maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de balayage, la frequence 

30 spatiale maximale fy de l'image du code selon la direction YY', l'intensite maximale 
d'au moins une categorie d'elements de l'image du code, l'intensite minimale d'au 
moins une categorie d'elements de l'image du code, le contraste d'au moins une 
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categorie d'elements de l'image du code. D'autres parametres semblables peuvent 

etre utilises en variante ou en combinaison. 

Avantageusement et selon l'invention, la valeur optimisee du 

pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx sont determines en fonction d'au moins 
une information relative au type de code a acquerir issue d'une etape de decodage 

executee precedemment. 

Avantageusement et selon l'invention, chaque valeur 

precedemment mesuree et/ou chaque information utilisee pour determiner 
la(les)dite(s) valeur(s) optimisee(s) a ete obtenue et enregistree lors de la lecture 
precedant immediatement ledit traitement d'optimisation. 

Avantageusement et selon l'invention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour fixer par defaut et enregistrer, avant la 
premiere lecture d'un code a acquerir et/ou apres la derniere lecture d'un code ayant 
abouti a son decodage des valeurs initiales hx° et hy° des pas hx et hy. Ces valeurs 
initiales peuvent etre egales a 1, ou a des valeurs differentes. Par exemple, on peut 
choisir hy° = H/2, ou H est la hauteur totale (nombre de rangs) du capteur selon la 
direction YY'. 

Avantageusement et selon l'invention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour, apres chaque lecture : 

- determiner la valeur mesuree de la frequence spatiale 
maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de balayage, 

- calculer et enregistrer la valeur optimisee du pas hy selon la 
direction YY' a partir d'une fonction affine de l'inverse de la valeur mesuree de la 
frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de 
balayage. 

De meme, avantageusement et selon l'invention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour, apres chaque lecture : 

- determiner la valeur mesuree de la frequence spatiale 

maximale fy de l'image du code selon la direction YY', 

- calculer et enregistrer la valeur optimisee du pas hx selon la 
direction XX' de balayage a partir d'une fonction affine de l'inverse de la valeur 




mesuree de la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la direction 
YY\ 

En outre, avantageusement et selon Tinvention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour determiner la valeur optimisee du pas 
hy et/ou la valeur optimisee du pas hx selon des fonctions parametrees par des 
valeurs predefinies -notamment par Tutilisateur ou a la fabrication, memorisees 
dans une memoire morte du dispositif- de coefficients parametriques lies au(x) 
type(s) de codes a acquerir. 

Avantageusement et selon Tinvention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour determiner, apres la premiere lecture 
d'un code a acquerir, le type de code correspondant et la valeur des coefficients 
parametriques correspondants. Par exemple, si Ton detecte un nombre de niveaux de 
gris superieur a 2 avec une frequence spatiale homogene caracteristique, il est 
probable que le code est du type PDF et comprend done plusieurs lignes de barres, 
et que hy etait superieur a la hauteur de l'image d'une ligne de barres du code. On 
peut alors imposer des criteres ulterieurs sur les pas, notamment que hy est inferieur 
a 4 fois la largeur de l'image de Telement le plus fin du code, ce qui est une 
condition necessaire pour Tacquisition de codes PDF. 

Avantageusement et selon Tinvention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour calculer la valeur optimisee du pas hy 
et/ou la valeur optimisee du pas hx selon des fonctions parametrees par une valeur 
predefmie de la deviation angulaire maximale Gmax admissible des moyens 
capteurs autour de Taxe optique ZZ ! par rapport au code a acquerir. 

Dans une variante avantageuse de Tinvention, les moyens 
electroniques de traitement sont adaptes pour determiner et, le cas echeant, 
modifier, la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx de fa?on 
a optimiser la valeur mesuree du contraste d'au moins une categorie d'elements de 
Timage du code. Pour ce faire, les moyens electroniques de traitement peuvent 
inclure un asservissement en boucle fermee apte a optimiser le contraste. 

Dans une autre variante de Tinvention, Tune au moins des 
valeurs optimisees des pas hx et hy est determinee par calcul. Avantageusement et 
selon Tinvention, les moyens electroniques de traitement sont adaptes pour calculer 
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la valeur optimisee du pas hy selon la direction YY' pour un code de type code a 
barres monodimensionnel a une ligne selon la formule (I) : 

(I) hy-ENT [(l/(py.tai<emax))).[(l/(2.fx)-(Nminx.hx.px)] ] 

5 0 ^ Gmax est la deviation angulaire maximale admissible, autour de 

l'axc optique, des moyens capteurs par rapport au code a acquerir, 

px est la dimension des pixels selon la direction XX 1 de 

balayage, 

py est la dimension des pixels selon la direction YY' 5 
10 Nminx est le nombre minimum de groupes de pixels 

consecutifs selon la direction XX* de balayage devant etre contenus dans l'image 
d'un element du code sur le capteur pour permettre son decodage, 

ENT est la fonction partie entiere, 
et avec hx = ENT [l/(2fx.Nminx.px) ] 

15 De meme, avantageusement et selon 1'invention, les moyens 

electroniques de traitement sont adaptes pour calculer la valeur optimisee du pas hy 
selon la direction YY' pour un code de type dit PDF selon la formule (II) : 
(II) hy=ENT (MIN[(Ky/(2fx.py), [(l/py.tan(emax))).[l/(2.fx) - (Nminx.hx.px)] ]} 

20 ou Gmax est la deviation angulaire maximale, autour de l'axe 

optique, des moyens capteurs par rapport au code a acquerir, 

px est la dimension des pixels selon la direction XX' de 

balayage, 

py est la dimension des pixels selon la direction YY 1 , 
25 Nminx est le nombre minimum de pixels consecutifs selon la 

direction XX f de balayage devant etre contenus dans l'image d'un element du code 
sur le capteur pour permettre son decodage, 

ENT est la fonction partie entiere, 

Ky est un nombre entier determine pour permettre le 

30 decodage des codes PDF, 

MIN est la fonction minimum, 

et avec hx = ENT [ l/(2fx.Nminx.px) ]. 
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Avantageusement et selon l'invention, le capteur 
bidimensionnel est un capteur surfacique forme d'une matrice CCD ou APS de 
pixels. Ce capteur peut prendre plusieurs formes de realisation. 

Dans une premiere forme de realisation, les pixels d'un meme 

5 rang se jouxtent les uns les autres et sont alignes selon la direction XX' de balayage, 

le capteur etant forme d'une matrice de pixels a H lignes. Autrement dit, chaque 

rang de pixels est forme de l'une des lignes du capteur. Les pixels sont en general 

carres ou rectangulaires. 

Dans d'autres formes de realisation, les moyens electroniques 

10 de traitement et le capteur sont adaptes pour que les pixels d'un meme rang 
appartiennent a deux lignes distinctes de pixels du capteur adjacentes Tune a l'autre 
selon la direction YY\ paralleles a la direction XX' de balayage, les pixels 
consecutifs de chaque rang lorsqu'on parcourt un rang selon la direction de balayage 
pixel par pixel, appartenant alternativement a Tune ou l'autre de ces deux lignes. 

15 Cette variante permet de reduire, avec la meme resolution, la dimension du capteur 
selon la direction XX f de balayage. Les pixels peuvent etre carres ou rectangulaires, 
ou presenter d'autres formes, en general polygonales. 

Par ailleurs, avantageusement et selon l'invention, les moyens 
optiques component un diaphragme dont les dimensions sont de l'ordre des 

20 dimensions minimales correspondant a la limite theorique de diffraction en etant 
toujours superieures a ces dimensions minimales. Grace a l'invention, on peut en 
effet adopter un diaphragme aussi petit que la limite theorique de diffraction le 
permet. Ainsi, avantageusement et selon l'invention, la dimension li du diaphragme 
selon la direction II' choisie parmi la direction XX' de balayage ou la direction YY', 

25 est de l'ordre de mais superieure a : 



kXf( l+mi)/pi.Nmini 



ou 



X est la longueur d'onde des moyens d'eclairage, 

f est la distance focale des moyens optiques, 

mi est le grandissement des moyens optiques selon la 
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direction II', 
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pi est la dimension des pixels des moyens capteurs selon la 

direction II', 

Nmini est le nombre minimum de pixels consecutifs selon la 
direction II' devant etre contenus dans l'image d'un element du code sur le capteur 

pour permettre son decodage, 

k est un coefficient de forme du diaphragme. 

L'invention s'etend aussi a un precede mis en ceuvre dans un 
dispositif selon l'invention. L'invention concerne ainsi, dans un dispositif 
optoelectronique d'acquisition de codes, comprenant : 

- une fenetre de lecture, 

- des moyens capteurs a balayage electronique selon une 
direction globale de balayage, dite direction XX' de balayage, 

- des moyens d'eclairage d'un code, dit code a acquerir, place 

en regard de la fenetre de lecture, 

- des moyens optiques presentant un axe optique orthogonal a 

la direction de balayage, et adaptes pour assurer la formation, sur les moyens 
capteurs, d'une image du code a acquerir, les moyens capteurs etant au moins 
sensiblement centres sur l'axe optique des moyens optiques et comprenant une 
pluralite de detecteurs d'eclairement individuels, dit pixels, delivrant des signaux 
electriques representatifs de la quantite de lumiere qu'ils recoivent, adaptes et 
arranges pour que l'image de chaque element d'un code a acquerir puisse couvrir un 
nombre entier non nul minimum de pixels consecutifs selon la direction de 
balayage, 

un precede d'acquisition de codes bichromatiques tels que des codes a barres, 
formes d'elements de motifs geometriques monochromatiques ayant l'un de deux 
niveaux de couleurs contrasts, dont les formes et la disposition sont adaptees pour 
que chaque code puisse representer de facon biunivoque une valeur d'informations a 
acquerir, dans lequel : 

. lors de chaque lecture, on commande le balayage des 
moyens capteurs, et on recoit les signaux electriques qui sont issus des pixels, 

. on execute un protocole de decodage predetermine en 
vue d'obtenir la valeur d'information representee par le code, 



on realise des lectures iteratives de chaque code a 
acquerir jusqu'a obtenir un decodage d'un code a acquerir, 
ce procede etant caracterise en ce que : 

- on utilise un dispositif dans lequel les moyens capteurs 
comprennent un capteur bidimensionnel dont les pixels sont ordonnes en une 
pluralite de H rangs, H etant un nombre entier superieur a 1, juxtaposes selon une 
direction, dite direction YY\ perpendiculaire a la direction XX* de balayage et a 
l'axe optique, ce capteur bidimensionnel s'etendant perpendiculairement a la 
direction XX' de balayage sur une hauteur superieure a un pixel, 

- lors de chaque lecture, on groupe les pixels en groupes de 
pixels, dits elements de lecture individuels, actives simultanement, les signaux issus 
des differents pixels de chacun de ces elements de lecture individuels etant sommes 
en un signal a chaque instant lors de la lecture, tous les elements de lecture 
individuels ayant, lors d'une lecture, les memes dimensions et s'etendant sur un 
nombre predetermine et enregistre, dit pas hy, de rangs selon la direction YY\ et sur 
un nombre predetermine et enregistre, dit pas hx, de pixels consecutifs selon la 

direction XX' de balayage, 

- apres chaque lecture, on execute un traitement d ! optimisation 
du pas hy et/ou du pas hx lors duquel une valeur optimisee du pas hy et/ou une 
valeur optimisee du pas hx devant etre utilisees lors d'une lecture subsequente, sont 
determinees en fonction : 

. d'au moins une valeur precedemment mesuree 
d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image acquise par les 
moyens capteurs, 

et/ou d'au moins une information issue d ! une 
etape de decodage executee precedemment, 

et on enregistre la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx 
ainsi determinees. 

Avantageusement et selon Tinvention, on execute un 
traitement ^optimisation caracterise par Tune au moins des caracteristiques decrites 
ci-dessus en relation avec le dispositif selon Tinvention. 
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Avantageusement et selon Invention, on fixe par defaut et on 
enregistre, avant la prennere lecture d'un code a acquenr et/ou apres la dermere 
lecture d'un code ayant about, a son decodage, des valeurs initiales hx° et hy° des 
pas hx et hy. 

Avantageusement et selon Invention, apres chaque lecture : 

- on determine la valeur mesuree de la frequence spatiale 
maximale fx de l'image du code selon la direction XX 1 de balayage, 

- on calcule et on enregistre la valeur optimisee du pas hy 
selon la direction YY\ a partir d'une fonction affine de Vinverse de la valeur 
mesuree de la frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction 
XX' de balayage. 

Avantageusement et selon l'invention, apres chaque lecture : 

- on determine la valeur mesuree de la frequence spatiale 

maximale fy de l'image du code selon la direction YY', 

. on calcule et on enregistre la valeur optimisee du pas hx 
selon la direction XX' de balayage a partir d'une fonction affine de 1'inverse de la 
valeur mesuree de la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la 
direction YY'. 

Avantageusement et selon l'invention, on determine la valeur 
optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx selon des fonctions 
parametrees par des valeurs predefines de coefficients parametriques lies au(x) 

type(s) de codes a acquerir. 

Avantageusement et selon l'invention, on determine, apres la 

premiere lecture d'un code a acquerir, le type de code correspondant et la valeur des 

i coefficients parametriques correspondants. 

Avantageusement et selon l'invention, on calcule la valeur 
optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx selon des fonctions 
parametrees par une valeur predefine de la deviation angulaire maximale Gmax 
admissible, autour de 1'axe optique, des moyens capteurs par rapport au code a 



30 acquerir. 
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Avantageusement et selon l'invention, on determine, et, le cas 
echeant, on modifie, la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas 
hx de fagon a optimiser la valeur mesuree du contraste. 

L'invention concerne aussi un dispositif et un procede 
caracterises en combinaison par tout ou partie des caracteristiques mentionnees ci- 
dessus ou ci-apres. 

D'autres buts, caracteristiques et avantages de l'invention, 
apparaitront a la lecture de la description suivante qui se refere aux figures annexees 
dans lesquelles : 

- la figure 1 est un schema de principe general illustrant la 
geometrie d'un dispositif selon l'invention, 

- la figure 2 est un schema illustrant les moyens electroniques 
de traitement d'un dispositif selon l'invention, 

- la figure 3 est un schema de principe dans le plan image 
permettant de determiner une formule de calcul de la valeur optimisee du pas hy 

dans le cas de codes a barres, 

- la figure 4 est un organigramme d ? une premiere variante d'un 

procede selon l'invention, 

- la figure 5 est un organigramme d'une deuxieme variante 

d'un procede selon l'invention, 

- les figures 6 et 7 sont des schemas illustrant deux variantes 
de realisation des moyens capteurs d'un dispositif selon l'invention, 

- la figure 8 est un diagramme montrant un exemple de signal 

d'intensite obtenu apres une lecture d'un code, 

- la figure 9 est un diagramme montrant un exemple de signal 
d'intensite apres une lecture du code subsequente a celle de la figure 8, 

- la figure 10 est un diagramme montrant un autre exemple de 
signal d'intensite obtenu apres une lecture d'un code, 

- la figure 1 1 est un exemple de spectre d'un signal d'intensite 
obtenu dans le cas d'un code a barres a deux largeurs de barres. 

La figure 1 represente un schema de principe d'un dispositif 
optoelectronique selon l'invention. Les caracteristiques generates d'un tel dispositif 




optoelectronique et sa realisation sont bien connues. Seules les caracteristiques 
propres a Tinvention sont done detaillees. 

Ce dispositif optoelectronique comprend generalement un 
chassis definissant une fenetre de lecture 7 devant laquelle sont presentes des codes 

5 la acquerir. L f invention s'applique a tout code bichromatique tel que des codes 
barres formes d'elements de motifs geometriques monochromatiques ayant Tun de 
deux niveaux de couleur contrastes, dont les formes et la disposition sont adaptees 
pour que chaque code puisse representer de fa^on biunivoque une valeur 
d'information a acquerir. Dans Texemple de la figure 1, on a represents un code a 

10 barres monodimensionnel traditionnel. Le chassis du dispositif renferme des 
moyens 2 optiques, des moyens 3 capteurs, des moyens 4 d'eclairage, par exemple 
sous forme d'une barrette de LED et de son optique associee, permettant d'eclairer 
un code 1 a acquerir place en regard de la fenetre de lecture 7. Le dispositif 
optoelectronique peut etre du type portatif destine a etre deplace par un utilisateur 

15 devant un code 1 a acquerir, ou au contraire, de type fixe, le code 1 etant lui-meme 
deplace devant la fenetre de lecture du dispositif. 

Les moyens 2 optiques comprennent un diaphragme 5, et un 
jeu de lentilles 6 formant un systeme optique apte a assurer la formation, sur les 
moyens 3 capteurs, d'une image du code 1 a acquerir. 

20 Les moyens 3 capteurs sont formes d'un capteur 

bidimensionnel au moins sensiblement centre sur Taxe optique ZZ* des moyens 2 
optiques, et comprenant une pluralite de detecteurs d'eclairement individuel, dits 
pixels, delivrant des signaux electriques representatifs de la quantite de lumiere 
qu'ils regoivent. Les moyens capteurs 3 sont du type a balayage electronique, e'est- 

25 a-dire que ses pixels sont lus successivement, individuellement ou par groupe, les 
uns apres les autres selon une direction globale de balayage, dite direction XX' de 
balayage, perpendiculaire a Taxe optique ZZ\ Le capteur 3 est forme d f une matrice 
de pixels ordormes en une pluralite de H rang, H etant un nombre entier superieur a 
1, juxtaposes selon la direction YY ! perpendiculaire a la direction XX' de balayage 

30 et a Taxe optique ZZ\ La direction XX f de balayage correspond a une direction 
d'alignement, ou, a tout le moins, a la direction globale d f arrangement (direction 
mediane dans le cas de pixels parcourus en zig-zag), des pixels du capteur 3. Un tel 




capteur 3 est bien connu en lui-meme. Chaque ligne de pixels est reliee a une sortie, 
et les pixels sont lus successivement par decalage selon la frequence d'un signal 
d'horloge qui pilote le capteur 3. 

Dans la variante representee figure 1 et figure 2, le capteur 3 

5 est une simple matrice de pixels ordonnes en lignes droites et en colonnes droites. 
Les pixels d'un meme rang se jouxtent alors les uns les autres et sont alignes selon 
la direction XX' de balayage qui correspond a la direction des lignes du capteur 3, 
qui est ainsi forme d'une matrice de pixels a H lignes de pixels. 

La figure 6 represente une variante de realisation dans laquelle 

10 les pixels des lignes adjacentes selon la direction YY' sont decales 
longitudinalement, chaque rang du capteur 3 etant forme de deux lignes adjacentes 
dont les pixels peuvent etre parcourus altemativement d'une ligne a l'autre, en 
zigzag. L'interet d'un tel balayage est de reduire la dimension du capteur 3 selon la 
direction XX' de balayage pour une meme resolution. L'inconvenient est neanmoins 

15 d'augmenter la dimension du capteur 3, pour une meme resolution, selon la 
direction YY\ 

La variante de la figure 7 est semblable a celle de la figure 6, a 
Texception du fait que les pixels ne sont pas carres, mais hexagonaux. D'autres 
variantes de realisation sont bien sur possibles. 

20 La figure 2 represente les moyens electroniques de traitement 

d'un dispositif selon l'invention. Tous les pixels de chaque rang du capteur 3 sont 
relies en serie sur Tune des broches de sortie 8 du capteur 3 qui comprend done H 
broches de sortie 8. Les broches de sortie 8 sont reliees par 1' intermediate d'un 
ensemble de commutateurs 9 a l'entree d'un circuit sommateur 10 qui delivre un 

25 signal sur une sortie 1 1 a un circuit d'acquisition 12 apte a enregistrer les differentes 
valeurs obtenues sur la sortie 11 au cours du temps, e'est-a-dire au cours du 
balayage. Ce circuit 12 d'acquisition delivre done un signal d'intensite qui est foumi 
a un circuit 13 logique de decodage. Ce circuit 13 logique de decodage fournit un 
signal de declenchement a un circuit logique de commande 14 a microprocesseur(s) 

30 qui permet de commander le fonctionnement du capteur 3 . En particulier, le circuit 
logique 14 commande un registre 15 associe aux commutateurs 9, de telle sorte que 
les valeurs de ce registre 15 permettent l'ouverture ou la fermeture de chacun des 
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commutateurs 9 place entre chaque broche de sortie 8 du capteur 3 et chaque entree 

correspondante du sommateur 10. 

Comme cela est schematise figure 2, on voit que lorsqu'un bit 
du registre 15 est a zero, le commutateur 9 correspondant est ouvert, tandis que 
5 lorsque ce bit est a 1, le commutateur 9 correspondant est ferme. Dans l'exemple 
represents figure 2, le capteur 3 comprend huit rangs, et seuls le troisieme rang, le 
quatrieme rang et le cinquieme rang (numerates a partir du bas) sont relies au circuit 
sommateur 10. A chaque instant, les signaux issus de ces trois rangs sont done 
sommes sur la sortie 1 1 . A chaque instant, les hy rangs du capteur 3 qui sont actifs 
10 sont balayes simultanement en parallele grace au circuit d ! alimentation 7. 

Lors d'une lecture, chacun des pixels de chacun des rangs est 
lu selon la frequence delivree par le circuit logique de commande 14. Le circuit 13 
logique de decodage est aussi adapte et programme pour combiner et sommer les 
pixels consecutifs selon la direction XX' de balayage selon un pas hx, qui, dans 
15 l'exemple represents, est egal a 2. Ainsi, les pixels du capteur 3 sont groupes en 
elements de lecture individuels s'etendant selon la direction YY' selon un pas hy, et 
selon la direction XX 1 de balayage selon un pas hx. 

Dans la variante representee, la reunion des hy rangs selon la 
direction YY 1 est obtenue par sommation des signaux analogiques, alors que la 
20 reunion des hx pixels est obtenue de fa?on logique par programmation du circuit 1 3 
logique de decodage. D'autres variantes de realisation sont possibles. Par exemple, 
les hx pixels peuvent etre groupes par lecture selon une frequence appropriee avec 
sommation des signaux analogiques des pixels lus successivement II est aussi 
possible de lire toutes les lignes mais de selectionner et de grouper les hy rangs par 
25 voie logique par programmation du circuit 13 Logique de programmation. 

Dans le cas des capteurs 3 tels que represents figures 6 et 7, 
le circuit 14 logique de commande peut commander a chaque top d'horloge un 
changement de la valeur du registre 15 pour lire alternativement les lignes 
adjacentes d'un rang. 

30 Dans tous les cas, en variante, on peut aussi lire tous les pixels 

individuellement et successivement, de toutes les lignes, et programmer le circuit 13 




logique de programmation de fagon a grouper les hx pixels et les hy rangs et a 
sommer leurs signaux pour obtenir les elements de lecture individuels. 

Sur la figure 2, on a ainsi represents par des hachures la 
surface utile 16 du capteur 3 qui permet de recueillir Tintensite lumineuse issue des 

5 moyens optiques 2. A chaque instant, la surface utile du capteur 3 correspond a un 
rectangle ayant hy rangs en hauteur, et hx pixels en largeur, correspondant a un 
element de lecture individuel. Tous les signaux electriques issus des pixels de cet 
element de lecture individuel sont sommes sur la sortie 11. De la sorte, plus le 
nombre de pixels de cet element de lecture individuel hx et hy est grand, plus le 

10 signal obtenu sera important, pour une meme intensite lumineuse re?ue sur le 
capteur 3. 

Selon Tinvention, les moyens 14 logiques de comrnande a 
microprocesseur(s) incorporent un programme de traitement logique permettant 
d'optimiser la valeur de chacun des pas hx et hy. 

15 La figure 4 represente une premiere variante d'un procede 

selon Tinvention mis en ceuvre dans un dispositif selon Tinvention pour permettre de 
determiner automatiquement les valeurs optimisees des pas hx et hy en vue 
d'optimiser la profondeur de champ du dispositif selon Tinvention. Lors de Tetape 
17, les valeurs des pas hx et hy sont initialises a des valeurs initiales hx° et hy° 

20 predetermines. Ces valeurs initiales ont en pratique peu d'importance dans la 
mesure ou le procede selon Tinvention est convergent tres rapidement. Elles peuvent 
etre fixees a 1. En variante, on peut choisir hy° = H/2 et hx° = 1, dans le cas ou Ton 
souhaite acquerir a priori des codes a barres monodimensionnels. Dans le cas de 
codes a barres de type PDF, on peut choisir hy° =1 et hx° = 1 . Quel que soit le type 

25 de code a acquerir, le procede selon Tinvention permettra d'obtenir un decodage, 
plus ou moins rapidement selon les valeurs initiales hy° et hx° implementees. 

II est a noter cependant que compte tenu des vitesses de 
cadencement actuelles des microprocesseurs pouvant etre utilises dans les moyens 
14 logiques de comrnande, la vitesse de balayage et de decodage est extremement 

30 rapide et, en tout etat de cause, tres superieure au deplacement relatif du code 1 et 
du capteur 3 pouvant etre induit par les mouvements d'un operateur humain. 
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L'etape 18 subsequente correspond a une lecture d'un code 1, 
c'est-a-dire a la realisation d'un balayage complet du capteur 3, avec les valeurs 
precedemment enregistrees des pas hx et hy, les moyens 4 d'eclairage etant actifs. 
L'etape 19 subsequente correspond a l'execution du protocole de decodage. Ce 
protocole de decodage est bien connu en lui-meme et consiste, d'une part, a 
determiner le type de code 1 a acquerir, puis, selon le type de code a determiner, les 
valeurs d'informations representees par le code. Lors de l'etape 20 subsequente, on 
determine si le processus de decodage 19 a abouti ou non au decodage complet du 
code 1 a acquerir. Si tel est le cas, le procede est termine lors de l'etape finale 21, 
puis replace au demarrage de l'etape 17 d'initialisation en vue de l'acquisition d'un 
nouveau code 1 . 

Dans le cas ou l'etape 20 determine que le decodage n'a pas 
abouti, on execute, dans une etape 22, un traitement logique permettant de 
determiner si le pas hy selon la direction YY' et/ou le pas hx selon la direction XX' 
doivent ou non etre modifies, puis on determine et on enregistre des nouvelles 
valeurs optimisees de ces pas hx et hy lors d'une etape 23 de modification 
subsequente, a Tissue de laquelle on revient au debut de l'etape 18 pour effectuer 
une nouvelle lecture du code 1 a acquerir. Dans cette variante, on execute done le 
processus de decodage 19 apres chaque etape de lecture 18. Lors de l'etape 22 de 
traitement logique, on peut done prendre en compte soit au moins une valeur 
mesuree d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image acquise par 
le capteur 3 au cours de l'etape de lecture 18, ou au cours d'une etape de lecture 18 
anterieure, soit une ou plusieurs informations issues d'une etape de decodage 19 
anterieure, soit a la fois au moins une telle valeur mesuree et au moins une telle 
information. 

Parmi les parametres representatifs de la qualite de l'image 
acquise par le capteur 3 pouvant etre utilises, on peut choisir notamment la 
frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de 
balayage et/ou la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la 
direction YY' et/ou l'intensite maximale Imax de l'image du code et/ou l'intensite 
minimale Imin de l'image du code et/ou le contraste d'au moins une categorie 
d'elements de l'image du code ou des valeurs de contraste des differents elements de 




I'imaae du code. Le contraste d'un code ou d'une categorie d'elements d'un code (par 
exemplc toutes les barres de meme largeur) peut etre represente par la valeur 
(Imax-Imin)/(Imax+Imin) obtenue pour toute l'image du code, ou pour une 
categorie d'elements de l'image du code. D'autres formules de contraste peuvent etre 
5 utilisees. 

Les valeurs optimisees du pas hx et du pas hy peuvent etre 
calculees et determinees a partir de la valeur mesuree de Tun au moins de ces 
parametres lors de l'etape de lecture 18. Par exemple, dans le cas ou Ton sait que les 
codes 1 a acquerir sont des codes a barres monodimensionnels a une ligne, on peut 

10 utiliser la formule (I) mentionnee ci-dessus. 

Cette formule (I) est obtenue par la construction de la figure 3 
qui represente dans le plan image une portion du capteur 3 et de deux barres 31, 32 
du code separees de la distance la plus faible (correspondant a la frequence spatiale 
maximale du code). Dans ce schema, on a suppose hx=l, Nminx=2 et hy=8. 

15 De meme, dans le cas oil Ton sait que les codes 1 a acquerir 

sont des codes de type PDF (codes a barre pluri-monodimensionnels a plusieurs 
lignes juxtaposees dans la direction verticale), on peut utiliser la formule (II) 
mentionnee ci-dessus. 

Mais, de fa<?on plus generate, Tinvention permet d'optimiser 
20 les valeurs de hx et hy sans meme connaitre a priori le type de code a acquerir. Le 
type de code peut etre recherche lors de l'etape 22 de traitement logique par les 
moyens 12, 13, 14 electroniques de traitement apres la premiere lecture 18 d'un 
code a acquerir. Par exemple, lorsque le signal de sortie obtenu presente, comme 
represente figure 9c, un nombre de niveaux d'intensite distincts superieur a 2 avec 
25 une frequence spatiale homogene caracteristique, il est certain que plusieurs 
elements differents du code 1 sont couverts par le pas hy selon la direction YY\ En 
consequence, le code 1 ne peut pas etre forme d'un code a barres 
monodimensionnel. II s'agit alors en particulier d'un code de type PDF. Or, avec ce 
type de code, il existe une condition selon laquelle hy < Ky.mx.lxmin/py. Cette 
30 condition peut done etre prise en compte pour la determination des nouvelles 
valeurs hx et hy. 




De fa<?on encore plus generate, Tinvention permet d'optimiser 
les valeurs de hx et hy sans meme connaitre et determiner le type de code a 
acquerir. 

La figure 8 represente un exemple de signal d'intensite 

5 pouvant etre obtenu a la sortie 11 du sommateur 10 apres une premiere lecture 18 
d ! un code a barres a deux largeurs de barres. Ce signal permet de detecter les barres 
de grande largeur entre leurs intensites maximales Umax et minimales Ilmin, mais 
attenue les barres de faible largeur. Cette attenuation peut etre due soit a une 
defocalisation de Timage, soit a une valeur de hy trop grande. Suite a un tel signal, 

10 on peut done diminuer hy, par exemple d'une unite pour realiser une nouvelle 
lecture. Si apres cette nouvelle lecture, on constate que le signal n'est pas ameliore, 
e'est-a-dire qu'on ne detecte pas les barres de faible largeur, le probleme provient 
d f une defocalisation qu'il faut traiter par une autre solution que Tinvention. Par 
contre, si le probleme provient de la valeur de hy, le signal sera ameliore comme 

15 represente figure 9, ou les barres de faible largeur apparaissent, avec leur intensite 
maximale I2max et minimale I2min. On peut, alors, poursuivre cette modification 
de hy, tant que le rapport signal/bruit est suffisant, jusqu'a obtenir le decodage. 

La figure 1 0 represente un autre exemple d'information sur le 
type de code pouvant etre obtenue apres Tetape de lecture 18. Lorsque le contraste 

20 est suffisant, dans le cas d'un code 1 a barres monodimensionnel pouvant presenter 
deux largeurs de barres differentes, le spectre du signal obtenu est normalement 
regroupe selon deux valeurs fxl et fx2 de la frequence spatiale selon la direction 
XX'. Si Ton constate effectivement la presence de ces deux valeurs, on sait que le 
code a acquerir est du type a deux largeurs distinctes de barres, et Ton peut alors en 

25 deduire des valeurs preferentielles pour hx et/ou hy. Par exemple, on peut alors 
appliquer la formule mentionnee precedemment pour un code a barres 
monodimensionnel. 

On a aussi represente figure 10 en traits pointilles 1'allure du 
spectre dans le cas ou le contraste n'est pas suffisant pour discriminer les deux 
30 frequences fxl et fx2. Dans ce cas, on peut neanmoins malgre tout considerer que la 
frequence spatiale maximale fx de Timage du code selon la direction XX 1 de 




balayage presente une valeur mediane fx3 qui peut etre utilisee dans le calcul du pas 
hy. 

La figure 5 represente une variante de realisation du procede 
selon l'invention dans laquelle un traitement permettant de determiner et de 
5 modifier les pas hx et/ou hy selon la valeur mesuree d'au moins un parametre relatif 
a la qualite de l'image obtenue precedemment, est realise independamment d'un 
traitement utilisant au moins une information issue de l'etape de decodage 19. Dans 
cette variante, le processus de decodage n'est en effet pas execute apres chaque 
lecture. Ainsi, cette variante comprend encore une etape d'initialisation 17, une 
10 etape de lecture 18 d'un code 1 a acquerir, suivie immediatement d'une etape 24 de 
mesure d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image tel que 
mentionne ci-dessus. Lors de l'etape 25 subsequente, on examine si des criteres 
relatifs a chacun de ces parametres sont satisfaits ou non. Autrement dit, on examine 
si la qualite d'image est satisfaisante ou non pour pouvoir executer une etape de 
15 decodage. Par exemple, parmi ces criteres, on peut requerir que le contraste d'au 
moins une categorie d'elements de l'image du code (par exemple les barres de faible 
largeur) soit superieur a une valeur predeterminee, ou que la frequence spatiale 
maximale fx de l'image du code selon la direction XX', ou fy selon la direction YY', 
soit determinee avec un ecart type maximum predetermine. Si ces criteres ne sont 
20 pas satisfaits, on ne procede pas a l'etape de decodage 19, mais, au contraire, a une 
etape 22a de traitement logique lors de laquelle on determine (par calcul ou 
optimisation) si les valeurs des pas hx et/ou hy doivent etre modifiees ou non, puis 
on boucle le procede en executant l'etape 23 de modification et d'enregistrement de 
ces nouvelles valeurs optimisees, et en retoumant a une nouvelle etape de lecture 
25 18. Ainsi, on effectue des etapes de lecture successives et on modifie les valeurs hx 
et/ou hy tant que la qualite de l'image n'est pas suffisante, au sens des criteres 

predetermines lors de l'etape 25. 

Lorsque la qualite d'image est jugee suffisante lors de l'etape 
25, on procede alors a l'etape 19 de decodage, puis a l'etape 20 lors de laquelle on 
30 examine si le decodage a reussi ou non. Si le decodage a reussi, on termine le 
procede lors de l'etape 21. Dans le cas contraire, on effectue une etape 22b de 
traitement logique lors de laquelle on determine, a partir des informations issues de 




l'etape de decodage 19, si les valeurs des pas hx et/ou hy doivent etre modifiees, 
puis on enregistre, le cas echeant, les nouvelles valeurs hx et hy lors de l'etape 23 de 
modification, puis on boucle le precede en reiterant une nouvelle lecture 18. 

Le procede selon Tinvention peut etre implements par 
5 programmation a partir des fonctions logiques decrites ci-dessus. 

L ? invention peut faire l'objet de nombreuses variantes de 
realisation. En particulier, de tres nombreux traitements d ! optimisation distincts 
peuvent etre utilises, selon notamment les types de codes a acquerir. Plus 
generalement, tous les processus d'optimisation numerique et automatismes 
10 d'asservissement numeriques ou meme analogiques connus sont applicables 
(regulateur proportionnel, derive, integral, PID, . ..). 




REVINDICATIONS 
1/- Dispositif optoelectronique d'acquisition de codes 
bichromatiques tels que des codes a barres, formes d'elements de motifs 
geometriques monochromatiques ayant Tun de deux niveaux de couleurs contrastes, 
5 dont les formes et la disposition sont adaptees pour que chaque code puisse 
representer de fagon biunivoque une valeur d'informations a acquerir, ce dispositif 
comprenant : 

- une fenetre de lecture (7), 

- des moyens (3) capteurs a balayage electronique selon une 
10 direction globale de balayage, dite direction XX' de balayage, 

- des moyens (4) d'eclairage d'un code, dit code (1) a acquerir 
place en regard de la fenetre de lecture, 

- des moyens (2) optiques presentant un axe optique ZZ' 
orthogonal a la direction de balayage, et adaptes pour assurer la formation, sur les 

15 moyens (3) capteurs, d'une image du code a acquerir, les moyens (3) capteurs etant 
au moins sensiblement centres sur l'axe optique ZZ' des moyens (2) optiques et 
comprenant une pluralite de detecteurs d'eclairement individuels, dit pixels, 
delivrant des signaux electriques representatifs de la quantite de lumiere qu'ils 
re?oivent, adaptes et arranges pour que Timage de chaque element d'un code (1) a 

20 acquerir puisse couvrir un nombre entier non nul minimum de pixels consecutifs 
selon la direction XX ! de balayage, 

- des moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement adaptes 

pour : 

. lors de chaque lecture, commander le balayage des 
25 moyens (3) capteurs, et recevoir les signaux electriques qui sont issus des pixels, 

. executer un protocole de decodage predetermine en vue 
d'obtenir la valeur d'informations representee par le code (1), 

. realiser des lectures iteratives de chaque code (1) a 
acquerir jusqu'a obtenir un decodage d'un code a acquerir, 
30 caracterise en ce que : 

- les moyens (3) capteurs comprennent un capteur 
bidimensionnel dont les pixels sont ordonnes en une pluralite de H rangs, H etant un 
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nombre entier superieur a 1, juxtaposes selon une direction, dite direction YY', 
perpendiculaire a la direction XX' de balayage et a l'axe optique, ce capteur 
bidimensionnel s'etendant perpendiculairement a la direction XX' de balayage sur 

une hauteur superieure a un pixel, 

- les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont 

adaptes pour : 

. lors de chaque lecture (18), grouper les pixels en 
groupes de pixels, dits elements de lecture individuels, actives simultanement, les 
signaux issus des differents pixels de chacun de ces elements de lecture individuels 
etant sommes en un signal a chaque instant lors de la lecture (18), tous les elements 
de lecture individuels ayant, lors d'une lecture, les memes dimensions et s'etendant 
sur un nombre predetermine et enregistre, dit pas hy, de rangs selon la direction 
YY', et sur un nombre predetermine et enregistre, dit pas hx, de pixels consecutifs, 

selon la direction XX' de balayage, 

. apres chaque lecture (18), executer un traitement 

d'optimisation du pas hy et/ou du pas hx lors duquel une valeur optimisee du pas hy 
et/ou une valeur optimisee du pas hx devant etre utilisees lors d'une lecture 
subsequente, sont determinees en fonction : 

. d'au moins une valeur precedemment mesuree 
d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image acquise par les 
moyens (3) capteurs, 

. et/ou d'au moins une information issue d'une 
etape de decodage (19) executee precedemment, 

et enregistrer la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx ainsi 
determinees. 

2/ - Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx sont determinees 
en fonction d'au moins une valeur precedemment mesuree d'au moins un parametre 
representatif de la qualite de l'image acquise par les moyens (3) capteurs choisi 
parmi la frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction XX' 
de balayage, la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la direction 
YY', l'intensite maximale d'au moins une categorie d'elements de l'image du code, 




Tintensite minimale d'au moins une categorie d'elements de l'image du code, et le 
contraste d'au moins une categorie d'elements de l'image du code. 

3/ - Dispositif selon Tune des revindications 1 ou 2, 
caracterise en ce que la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas 
5 hx sont determinees en fonction d'au moins une information relative au type de code 
a acquerir issue d'une etape de decodage (19) executee precedemment. 

4/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 3, caracterise 
en ce que chaque valeur precedemment mesuree et/ou chaque information utilisee 
pour determiner la(les)dite(s) valeur(s) optimisee(s) a ete obtenue et enregistree lors 
10 de la lecture (18) precedant immediatement ledit traitement d'optimisation. 

51 - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 4, caracterise 
en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont adaptes pour 
fixer par defaut et enregistrer avant la premiere lecture d'un code (1) a acquerir et/ou 
apres la derniere lecture d'un code ayant abouti a son decodage des valeurs initiales 
15 hx° et hy° des pas hx et hy. 

6/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 5, caracterise 
en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont adaptes pour, 
apres chaque lecture (18) : 

- determiner la valeur mesuree de la frequence spatiale 
20 maximale fx de l'image du code selon la direction XX 1 de balayage, 

- calculer et enregistrer la valeur optimisee du pas hy selon la 
direction YY' a partir d'une fonction affine de l'inverse de la valeur mesuree de la 
frequence maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de balayage. 

7/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 6, caracterise 
25 en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont adaptes pour, 
apres chaque (18) : 

- determiner la valeur mesuree de la frequence spatiale 
maximale fy de l'image du code selon la direction YY', 

- calculer et enregistrer la valeur optimisee du pas hx selon la 
30 direction XX' de balayage a partir d'une fonction affine de l'inverse de la valeur 

mesuree de la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la direction 
YY\ 
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8/ - Dispositif selon l'une des revendications 1 a 7, caracterise 
en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont adaptes pour 
determiner la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx selon 
des fonctions parametrees par des valeurs predefinies de coefficients parametriques 

lies au(x) type(s) de codes a acquerir. 

91 - Dispositif selon la revendication 8, caracterise en ce que 
les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont adaptes pour determiner, 
apres la premiere lecture d'un code a acquerir, le type de code correspondant et la 
valeur des coefficients parametriques correspondants. 

10/ - Dispositif selon l'une des revendications 1 a 9, 
caracterise en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont 
adaptes pour calculer la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas 
hx selon des fonctions parametrees par une valeur predefmie de la deviation 
angulaire maximale 9max admissible des moyens capteurs autour de l'axe optique 

ZZ\ par rapport au code a acquerir. 

11/ - Dispositif selon l'une des revendications 1 a 10, 
caracterisee en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont 
adaptes pour determiner et, le cas echeant, modifier la valeur optimisee du pas hy 
et/ou la valeur optimisee du pas hx de facon a optimiser la valeur mesuree du 
contraste d'au moins une categorie d'elements de l'image du code. 

12/ - Dispositif selon l'une des revendications 1 a 11, 
caracterise en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont 
adaptes pour calculer la valeur optimisee du pas hy selon la direction YV pour un 
code de type code a barres monodimensionnel a une ligne selon la formule (I) : 
(I) hy = ENT [ (l/(py.tan(9max))).[(l/(2.fx) - (Nminx.hx.px)] ] 

ou Gmax est la deviation angulaire maximale admissible, autour 

de l'axe optique, des moyens capteurs par rapport au code a acquerir, 

px est la dimension des pixels selon la direction XX' de 

balayage, 

py est la dimension des pixels selon la direction YY', 
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Nminx est le nombre minimum de groupes de pixels 
consecutifs selon la direction XX' de balayage devant etre contenus dans l'image 
d'un element du code sur le capteur pour permettre son decodage, 

ENT est la fonction partie entiere, 
et avec hx = ENT [l/(2fx. Nminx. px) ] 

13/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 11, 
caracterise en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement sont 
adaptes pour calculer la valeur optimisee du pas hy selon la direction YY' pour un 
code de type dit PDF selon la formule (II) : 

(II) hy-ENT {MrN[(Ky/(2fx.py), [ (l/py.tan(9max))).[l/(2.fx) - (Nminx.hx.px)] ]} 

ou Bmax est la deviation angulaire maximale, autour de l'axe 

optique, des moyens capteurs par rapport au code a acquerir, 

px est la dimension des pixels selon la direction XX' de 

balayage, 

py est la dimension des pixels selon la direction YY\ 

Nminx est le nombre minimum de pixels consecutifs selon la 

direction XX' de balayage devant etre contenus dans l'image d'un element du code 

sur le capteur pour permettre son decodage, 

ENT est la fonction partie entiere, 

Ky est un nombre entier determine pour permettre le 

decodage des codes PDF, 

MIN est la fonction minimum, 

et avec hx = ENT [l/(2fx.Nminx.px) ] 

14/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 13, 
caracterise en ce que les pixels d'un meme rang se jouxtent les uns les autres et sont 
alignes selon la direction XX' de balayage, le capteur (3) etant forme d'une matrice 
de pixels a H lignes. 

15/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 et 14, 
caracterise en ce que les moyens (12, 13, 14) electroniques de traitement et le 
capteur (3) sont adaptes pour que les pixels d'un meme rang appartiennent a deux 




lignes distinctes de pixels du capteur paralleles a la direction XX' de balayage 

parcourues alternativement. 

16/ - Dispositif selon Tune des revendications 1 a 15, 
caracterise en ce que les moyens (2) optiques comportent un diaphragme (5) dont 
5 les dimensions sont de 1'ordre des dimensions minimales correspondant a la limite 
theorique de diffraction en etant toujours superieures a ces dimensions minimales. 

17/ - Dispositif selon la revendication 16, caracterise en ce 
que la dimension li du diaphragme (5) selon la direction II f choisie parmi la 
direction XX 1 de balayage ou la direction YY\ est de l'ordre de mais superieure a : 
o k . X . f ( 1 +mi)/pi .Nmini 

ou X est la longueur d'onde des moyens d'eclairage, 

f est la distance focale des moyens optiques, 

mi est le grandissement des moyens optiques selon la 

direction II 1 , 

L5 pi est la dimension des pixels des moyens capteurs selon la 

direction II 1 , 

Nmini est le nombre minimum de pixels consecutifs selon la 
direction IT devant etre contenus dans 1'image d'un element du code sur le capteur 
pour permettre son decodage, 
20 k est un coefficient de forme du diaphragme (5). 

18/ - Dans un dispositif optoelectronique d f acquisition de 

codes, comprenant : 

- une fenetre de lecture (7), 

- des moyens (3) capteurs a balayage electronique selon une 
25 direction globale de balayage, dite direction XX ! de balayage, 

- des moyens (4) d'eclairage d'un code, dit code (1) a acquerir 

place en regard de la fenetre de lecture, 

- des moyens (2) optiques presentant un axe optique 
orthogonal a la direction de balayage, et adaptes pour assurer la formation, sur les 

30 moyens capteurs, d'une image du code a acquerir, les moyens (3) capteurs etant au 
moins sensiblement centres sur l'axe optique des moyens (2) optiques et comprenant 
une pluralite de detecteurs d'eclairement individuels, dit pixels, delivrant des 
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signaux electriques representatifs de la quantite de lumiere qu'ils resolvent, adaptes 
ct arranges pour que Timage de chaque element d'un code (1) a acquerir puisse 
couvrir un nombre entier non nul minimum de pixels consecutifs selon ia direction 
XX' de balayage, 

un procede d'acquisition de codes bichromatiques tels que des codes a barres, 
formes d'elements de motifs geometriques monochromatiques ayant Tun de deux 
niveaux de couleurs contrastes, dont les formes et la disposition sont adaptees pour 
que chaque code puisse representer de fa^on biunivoque une valeur d'informations a 
acquerir, dans lequel : 

. lors de chaque lecture (18), on commande le balayage 
des moyens (3) capteurs, et on report les signaux electriques qui sont issus des 
pixels, 

. on execute un protocole de decodage predetermine en 
vue d'obtenir la valeur d'information representee par le code, 

. on realise des lectures iteratives de chaque code a 
acquerir jusqu'a obtenir un decodage d'un code a acquerir, 
ce procede etant caracterise en ce que : 

- on utilise un dispositif dans lequel les moyens (3) capteurs 
comprennent un capteur (3) bidimensionnel dont les pixels sont ordonnes en une 
pluralite de H rangs, H etant un nombre entier superieur a 1 , juxtaposes selon une 
direction, dite direction YY\ perpendiculaire a la direction XX' de balayage et a 
Taxe optique, ce capteur (3) bidimensionnel s'etendant perpendiculairement a la 
direction XX 1 de balayage sur une hauteur superieure a un pixel, 

- lors de chaque lecture, on groupe les pixels en groupes de 
pixels, dits elements de lecture individuels, actives simultanement, les signaux issus 
des differents pixels de chacun de ces elements de lecture individuels etant sommes 
en un signal unique a chaque instant lors de la lecture (18), tous les elements de 
lecture individuels ayant, lors d f une lecture, les memes dimensions et s'etendant sur 
un nombre predetermine et enregistre, dit pas hy, de rangs selon la direction YY\ et 
sur un nombre predetermine et enregistre, dit pas hx, de pixels consecutifs selon la 
direction XX 1 de balayage, 
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- apres chaque lecture (18), on execute un traitement 
d'optimisation du pas hy et/ou du pas hx lors duquel une valeur optimisee du pas hy 
et/ou une valeur optimisee du pas hx devant etre utilisees lors d'une lecture 

subsequente, sont determinees en fonction : 

d'au moins une valeur precedemment mesuree 

d'au moins un parametre representatif de la qualite de l'image acquise par les 
moyens (3) capteurs, 

et/ou d'au moins une information issue d'une 
etape de decodage (19) executee precedemment, 

et on enregistre la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx 
ainsi determinees. 

19/ - Procede selon la revendication 18, caracterise en ce que 
la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx sont determinees 
en fonction d'au moins une valeur precedemment mesuree d'au moins un parametre 
representatif de la qualite de l'image acquise par les moyens (3) capteurs choisi 
parmi la frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction XX' 
de balayage, la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la direction 
YY' l'intensite maximale d'au moins une categorie d'elements de l'image du code, 
l'intensite minimale d'au moins une categorie d'elements de l'image du code, et le 
contraste d'au moins une categorie d'elements de l'image du code. 

20/ - Procede selon l'une des revendications 18 ou 19, 
caracterise en ce que la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas 
hx sont determinees en fonction d'au moins une information relative au type de code 
a acquerir issue d'une etape de decodage (19) executee precedemment. 

21/ - Procede selon l'une des revendications 18 a 20, 
caracterise en ce que chaque valeur precedemment mesuree et/ou chaque 
information a ete obtenue et enregistree lors de la lecture (18) precedant 
immediatement le traitement d'optimisation. 

22/ - Procede selon l'une des revendication 18 a 21, 
caracterise en ce qu'on fixe par defaut et on enregistre avant la premiere lecture (18) 
d'un code a acquerir et/ou apres la derniere lecture d'un code ayant abouti a son 
decodage des valeurs initiales hx° et hy° des pas hx et hy. 




23/ - Procede selon l'une des revendications 18 a 22, 
caracterise en ce que, apres chaque lecture (18) : 

- on determine la valour mesuree de la frequence spatiale 
maximale fx de l'image du code selon la direction XX' de balayage, 

5 - on calcule et on enregistre la valeur optimisee du pas hy 

selon la direction YY\ a partir d'une fonction affine de l'inverse de la valeur 
mesuree de la frequence spatiale maximale fx de l'image du code selon la direction 
XX' de balayage. 

24/ - Procede selon Tune des revendications 18 a 23, 
10 caracterise en ce que, apres chaque lecture (18): 

- on determine la valeur mesuree de la frequence spatiale 
maximale fy de l'image du code selon la direction YY' , 

- on calcule et on enregistre la valeur optimisee du pas hx 
selon la direction XX' de balayage a partir d'une fonction affine de l'inverse de la 

15 valeur mesuree de la frequence spatiale maximale fy de l'image du code selon la 
direction YY'. 

25/ - Procede selon Tune des revendications 18 a 24, 
caracterise en ce qu'on determine la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur 
optimisee du pas hx selon des fonctions parametrees par des valeurs predefines de 
20 coefficients parametriques lies au type de code (1) a acquerir. 

26/ - Procede selon la revendication 25, caracterise en ce 
qu'on determine, apres la premiere lecture d'un code (1) a acquerir, le type de code 
correspondant et la valeur des coefficients parametriques correspondants. 

27/ - Procede selon Tune des revendications 18 a 26, 
25 caracterise en ce qu'on calcule la valeur optimisee du pas hy et/ou la valeur 
optimisee du pas hx selon des fonctions parametrees par une valeur predefmie de la 
deviation angulaire maximale 9max admissible, autour de 1'axe optique, des moyens 
(3) capteurs par rapport au code (1) a acquerir. 

28/ - Procede selon l'une des revendications 18 a 27, 
30 caracterise en ce qu'on determine, et, le cas echeant, on modifie la valeur optimisee 
du pas hy et/ou la valeur optimisee du pas hx de fa?on a optimiser la valeur mesuree 
du contraste d'au moins une categorie d'elements de l'image du code. 
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